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(57) Abstract: The invention is based on an
autonomous implement, in particular of an
autonomous lawnmower, having at least one
drive unit (12) which has at least one driven
wheel (14, 16), having at least one sensor unit
(18), having at least one location-determining
unit (20) and having at least one evaluation unit
(22). It is proposed that the evaluation unit (22)
be provided for taking into account, in order to
determine slip of the at least one driven wheel
(14, 16), at least one characteristic variable (24,
28, 32) which is sensed by the sensor unit (18),
and at least one characteristic variable (26)
which is sensed by the location-determining unit
(20).

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung geht aus

von einem autonomen Arbeitsgerit,
insbesondere von einem autonomen
Rasenmdher, mit zumindest einer
Antriebseinheit (12), die zumindest ein

Antriebsrad (14, 16) aufweist, mit zumindest
einer Sensoreinheit (18), mit zumindest einer
Standortortungseinheit (20) und mit zumindest
einer  Auswerteeinheit (22). Es  wird
vorgeschlagen, dass die Auswerteeinheit (22)
dazu vorgesehen ist, zu einer Ermittlung eines
Schlupfs des zumindest einen Antriebsrads (14,

16) zumindest eine von der Sensoreinheit (18) erfasste KenngrdBe (24, 28, 32) und zumindest eine von der Standortortungseinheit
(20) erfasste KenngroBe (26) zu beriicksichtigen.
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Beschreibung

Autonomes Arbeitsgerat

Stand der Technik

Aus der DE 10 2008 011 947 A1 ist bereits ein autonomes Arbeitsgerat, insbesondere
ein autonomer Rasenmaher, bekannt, das eine Antriebseinheit, welche ein Antriebsrad
aufweist, eine Sensoreinheit, eine Standortortungseinheit und eine Auswerteeinheit
umfasst.

Offenbarung der Erfindung

Die Erfindung geht aus von einem autonomen Arbeitsgerat, insbesondere von einem
autonomen Rasenmaher, mit zumindest einer Antriebseinheit, die zumindest ein An-
triebsrad aufweist, mit zumindest einer Sensoreinheit, mit zumindest einer Standortor-

tungseinheit und mit zumindest einer Auswerteeinheit.

Es wird vorgeschlagen, dass die Auswerteeinheit dazu vorgesehen ist, zu einer Ermitt-
lung eines Schlupfs des zumindest einen Antriebsrads zumindest eine von der Sensor-
einheit erfasste Kenngrofde und zumindest eine von der Standortortungseinheit erfass-
te Kenngréfle zu beriicksichtigen. Unter einem ,autonomen Arbeitsgerat® soll in diesem
Zusammenhang insbesondere ein Gerat verstanden werden, welches eine Arbeit zu-
mindest teilweise selbsttatig verrichtet, wie insbesondere selbsttatig beginnt, selbsttatig
beendet und/oder selbsttatig zumindest einen Parameter, wie insbesondere einen
Streckenparameter, und/oder einen Umkehrpunkt usw. auswahlt. Besonders bevorzugt
ist das Gerat dazu vorgesehen, eine Flache abzufahren und insbesondere die Flache
zu bearbeiten, wie beispielsweise zu kehren, abzusaugen, zu reinigen und/oder einen
auf der Flache befindlichen Rasen zu mahen. Dabei sind verschiedene, dem Fach-

mann als sinnvoll erscheinende autonome Arbeitsgerate denkbar, wie beispielsweise
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eine autonome Kehrmaschine, ein autonomer Staubsauger oder eine autonome
Schwimmbadreinigungsmaschine usw. Besonders bevorzugt ist das autonome Ar-
beitsgerat von einem autonomen Rasenmaher gebildet.

Unter einer ,Antriebseinheit” soll hier insbesondere eine Einheit verstanden werden,
die zu einer Fortbewegung des autonomen Arbeitsgerats vorgesehen ist. Vorzugswei-
se weist die Antriebseinheit eine elektrische, mechanische und/oder pneumatische
Motoreinheit auf, die in einem Betrieb vorteilhaft zur Erzeugung einer Drehbewegung
des Antriebsrads vorgesehen ist. Besonders bevorzugt ist die Motoreinheit als Elekt-
romotor ausgebildet. Des Weiteren soll in diesem Zusammenhang unter einem ,An-
triebsrad” insbesondere ein Rad verstanden werden, welches zumindest teilweise di-
rekt oder indirekt kraftschllissig mit der Motoreinheit verbunden ist. Die Antriebseinheit
ist bevorzugt als Differentialantriebseinheit ausgebildet. Hierbei weist die Differentialan-
triebseinheit vorzugsweise zwei Motoreinheiten und zwei Antriebsrader auf, wobei je-
weils einem Antriebsrad eine Motoreinheit zugeordnet ist. Es ist jedoch auch denkbar,
dass die Antriebseinheit eine andere, einem Fachmann als sinnvoll erscheinende Aus-
gestaltung aufweist, wie beispielsweise eine Ausgestaltung als Starrachsenantriebs-
einheit, bei der zwei Antriebsrader mittels einer durch die Motoreinheit angetriebene,
starre Achse angetrieben werden, oder als Differentialgetriebeantriebseinheit, bei der
zwei Antriebsrader lber eine von der Motoreinheit angetriebenen Differentialgetriebe-
einheit angetrieben werden usw. Bei der Ausgestaltung der Antriebseinheit als Diffe-
rentialantriebseinheit ist das autonome Arbeitsgerat vorzugsweise entkoppelt von einer
aktiven Lenkungseinheit, die zumindest ein gelenkig gelagertes Bewegungsrichtungs-
vorgaberad aufweist. Eine Richtungsanderung bei einer Bewegung des autonomen
Arbeitsgerats erfolgt bevorzugt mittels einer Ansteuerung der einzelnen Motoreinhei-
ten, die jeweils zumindest einem der Antriebsrader zugeordnet sind.

Unter einer ,Sensoreinheit® soll in diesem Zusammenhang insbesondere eine Einheit
verstanden werden, die dazu vorgesehen ist, zumindest eine Kenngr6iie und/oder eine
physikalische Eigenschaft aufzunehmen, wobei die Aufnahme aktiv, wie insbesondere
durch Erzeugen und Aussenden eines elektrischen Messsignals, und/oder passiv, wie
insbesondere durch eine Erfassung von Eigenschaftsanderungen eines Sensorbau-
teils, stattfinden kann. Es sind verschiedene, dem Fachmann als sinnvoll erscheinende
Sensoreinheiten denkbar. Der Ausdruck ,Standortortungseinheit soll hier insbesonde-
re eine Einheit definieren, die dazu vorgesehen ist, einen Standort, insbesondere einen
globalen Standort, des autonomen Arbeitsgerats infolge einer Erfassung von zumin-
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dest einer Kenngrofe zu ermitteln. Besonders bevorzugt ist die Standortortungseinheit
als Satellitennavigationsortungseinheit, insbesondere als GPS-Empfanger oder als
Galileo-Empfanger, ausgebildet. Es ist jedoch auch denkbar, dass die Standortor-
tungseinheit als Magnetkompass und/oder als Polarisationsfilterkompass usw. ausge-
bildet ist. Unter einer ,Auswerteeinheit” soll in diesem Zusammenhang insbesondere
eine Einheit mit einem Informationseingang, einer Informationsverarbeitung und einer
Informationsausgabe verstanden werden. Vorteilhaft weist die Auswerteeinheit zumin-
dest einen Prozessor, einen Speicher, ein Betriebsprogramm, Regelroutinen, Steuer-
routinen und/oder Berechnungsroutinen auf. Besonders bevorzugt ist der Informations-
eingang mit einem Sensorelement der Sensoreinheit verbunden oder ist von einem

Sensorelement der Sensoreinheit gebildet.

Unter einem ,Schlupf eines Antriebsrads” soll hier insbesondere ein Verhaltnis einer
Differenz zwischen einer maximal zuriicklegbaren Abrollstrecke des Antriebsrads auf
einem Untergrund wahrend einer Umdrehung des Antriebsrads und einer in einem Be-
trieb tatsachlich maximal zuriickgelegten und durch Einflussfaktoren beeinflusste Ab-
rollstrecke des Antriebsrads auf einem Untergrund wahrend einer Umdrehung des An-
triebsrads, zu der maximal zuriicklegbaren Abrollstrecke des Antriebsrads verstanden
werden und/oder es soll insbesondere ein Mal} zu einer Bestimmung einer Gleitreibung
zwischen dem Antriebsrad und einem Untergrund, auf der das Antriebsrad angeordnet
ist, verstanden werden. Die maximal zuriicklegbare Abrollstrecke des Antriebsrads wird
insbesondere wahrend einer Umdrehung entlang eines Winkelbereichs von 360° um
eine Rotationsachse des Antriebsrads in einem zumindest im Wesentlichen
unverformten Zustand des Antriebsrads betrachtet, wobei die Umdrehung des An-
triebsrads zumindest im Wesentlichen entkoppelt von einer Gleitreibung ist. Die Ein-
flussfaktoren der im Betrieb tatsachlich maximal zuriickgelegten Abrollstrecke des An-
triebsrads wahrend einer Umdrehung entlang eines Winkelbereichs von 360° um die
Rotationsachse des Antriebsrads kénnen hierbei beispielsweise Gleitreibung, Verfor-
mung des Antriebsrads usw. sein. Somit liegt bei einem Durchdrehen des Antriebs-
rads, insbesondere bei einem Stillstehen des autonomen Arbeitsgerats, wahrend eines
Antriebsvorgangs des Antriebsrads oder bei einem Blockieren des Antriebsrads wah-
rend eines Bremsvorgangs ein Schlupf von 100 % vor. Unter einem ,Schlupf eines
Antriebsrads” kann zudem ein Verhaltnis einer maximal méglichen Traktion des An-
triebsrads auf einem Untergrund wahrend einer Drehbewegung zu einer im Betrieb
tatsachlich vorliegenden Traktion des Antriebsrads auf dem Untergrund wahrend der
Drehbewegung verstanden werden. Die Auswerteeinheit nutzt zu einer Ermittlung des
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Schlupfs des Antriebsrads einem Fachmann bereits bekannte Algorithmen zu einer
Datenfusion, wie beispielsweise eine Kalmanfilterung usw. Hierbei kdnnen alle erfass-
ten Kenngrofien zur Ermittlung des Schlupfs des Antriebsrads mittels der Auswerteein-
heit in verschiedenen Abtastschritten oder in gleichen Abtastschritten vorliegen und die
erfassten Kenngréf3en kénnen aquidistant oder indquidistant eintreffen. Ferner ist die
Auswerteeinheit besonders bevorzugt dazu vorgesehen, zusatzlich zur Ermittlung des
Schlupfs des Antriebsrads zumindest einen Schlupf eines weiteren Antriebsrads der
Antriebseinheit, das mittels einer weiteren Motoreinheit der Antriebseinheit antreibbar
ist, zu ermitteln. Hierbei beriicksichtigt die Auswerteeinheit vorzugsweise ebenfalls
zumindest eine von der Sensoreinheit erfasste Kenngrof3e und zumindest eine von der
Standortortungseinheit erfasste Kenngrdfie. Mittels der erfindungsgemalien Ausgestal-
tung des autonomen Arbeitsgerats kann vorteilhaft ein Schlupf ermittelt werden, der
vorteilhaft zu einer Optimierung eines Fahrverhaltens des autonomen Arbeitsgerats
genutzt werden kann, insbesondere zu einer Optimierung einer Odometrie. Ferner
kann ein vorteilhafter Vortrieb erreicht werden. Zudem kénnen mittels der erfindungs-
gemalen Ermittlung des Schlupfs des Antriebsrads vorteilhaft
Untergrundbeschaffenheiten eines Untergrunds, auf dem das autonome Arbeitsgerat
sich bewegt, abgeleitet werden. Hierbei kann beispielsweise in Abhangigkeit einer
Grolde eines Werts des Schlupfs darauf geschlossen werden, ob ein Untergrund feucht
bzw. rutschig ist oder ob das autonome Arbeitsgerat immobil ist, da das Antriebsrad
stetig durchdreht. Bei einer Ermittlung einer Immobilitat des autonomen Arbeitsgerats
ist es denkbar, weitere, einem Fachmann als sinnvoll erscheinende Kenngrofien, wie
beispielsweise eine Strom- und/oder Spannungscharakteristika der Motoreinheit zu
beriicksichtigen. Somit kann vorteilhaft eine Optimierung einer Odometrie des autono-
men Arbeitsgerats erreicht werden. Zudem kann vorteilhaft die Ermittlung des Schlupfs
des Antriebsrads flir eine Zustandserkennung beispielsweise eine Erkennung eines
Verschleild bzw. einer Abnutzung des Antriebsrads oder eines Getriebespiels genutzt
werden, wobei diese Erkennung vorteilhaft genutzt werden kann, um eine Spurfiihrung
zu korrigieren oder ein Wartungssignal auszugeben.

Ferner wird vorgeschlagen, dass die Auswerteeinheit dazu vorgesehen ist, zumindest
eine von der Sensoreinheit erfasste, als Drehzahl und/oder als Drehmoment ausgebil-
dete Kenngrole zu berlicksichtigen. Ferner ist es ebenfalls denkbar, dass die Auswer-
teeinheit zusatzlich oder alternativ zumindest eine durch die Sensoreinheit erfasste, als
Geschwindigkeit, wie beispielsweise eine Winkelgeschwindigkeit, eine Tangentialge-
schwindigkeit usw., ausgebildete Kenngrofie beriicksichtigt. Zudem ist es auch denk-



10

15

20

25

30

35

WO 2013/104455 PCT/EP2012/073023

-5-

bar, dass die die Auswerteeinheit zusatzlich oder alternativ zumindest eine durch die
Sensoreinheit erfasste, als Strom und/oder als Spannung ausgebildete Kenngréle der
Motoreinheit berlicksichtigt. Es kann konstruktiv einfach eine Erfassung einer Kenn-
grofde zur Ermittlung des Schlupfs des Antriebsrads ermdglicht werden.

Vorteilhafterweise ist die Auswerteeinheit zudem dazu vorgesehen, zumindest eine von
der Standortortungseinheit erfasste, als Geschwindigkeit ausgebildete Kenngrolie bei
einer Ermittlung des Schlupfs zu beriicksichtigen. Die Standortortungseinheit ermittelt
die Geschwindigkeit bevorzugt Uber eine Messung eines Dopplereffektes oder Giber
eine Messung einer numerischen Differenzierung des Ortes nach der Zeit. Es ist je-
doch auch denkbar, dass die Standortortungseinheit die Geschwindigkeit auf eine an-
dere, einem Fachmann als sinnvoll erscheinende Art und Weise misst bzw. erfasst.
Ferner kann mittels der Standortortungseinheit eine Bewegungsrichtung des autono-
men Arbeitsgerats ermittelt werden und als kiinstlicher Kompass oder zur Ausrichtung
von in der Auswerteeinheit gespeicherten elektronischen Karten dienen. Eine Ermitt-
lung der Bewegungsrichtung beruht hierbei vorzugsweise ebenfalls auf dem Doppleref-
fekt. Ferner ist es denkbar, dass die Auswerteeinheit weitere, von der Standortortungs-
einheit erfasste Kenngrofien bei einer Ermittlung eines Schlupfs des Antriebsrads be-
ricksichtigt. Mittels der erfindungsgemafien Ausgestaltung kann vorteilhaft eine prazi-
se Ermittlung des Schlupfs des Antriebsrads erfolgen, die besonderes bevorzugt zu
einer Optimierung einer Navigation des autonomen Arbeitsgerats erreicht werden.

Ferner ist die Auswerteeinheit vorteilhafterweise zur Ermittlung des Schlupfs des An-
triebsrads dazu vorgesehen, zumindest eine von der Sensoreinheit erfasste, als
Drehrate ausgebildete Kenngrélie zu berlicksichtigen. Hierbei umfasst die Sensorein-
heit zumindest einen Drehratensensor zu einer Erfassung einer Drehrate, insbesonde-
re eine Drehrate des Antriebsrads. Es ist jedoch auch denkbar, dass die Sensoreinheit
andere, einem Fachmann als sinnvoll erscheinende Kenngréfden erfasst, die von der
Auswerteeinheit zur Ermittlung des Schlupfs des Antriebsrads beriicksichtigt werden,
wie beispielsweise eine Geschwindigkeit (Winkelgeschwindigkeit, Rotationsgeschwin-
digkeit usw.), eine Drehzahl, ein Betriebszustand usw. Mittels der erfindungsgemafien
Ausgestaltung kann besonders vorteilhaft eine prazise Ermittlung des Schlupfs des
Antriebsrads erfolgen.

Besonders bevorzugt umfasst die Sensoreinheit zumindest eine Inertialsensoreinheit.

Unter einer ,Inertialsensoreinheit” soll hier insbesondere eine Sensoreinheit verstanden
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werden, die zumindest einen Drehratensensor und einen Beschleunigungssensor auf-
weist. Vorzugsweise weist die Inertialsensoreinheit zumindest drei Drehratensensoren
und drei Beschleunigungssensoren auf. Es ist jedoch auch denkbar, dass die
Inertialsensoreinheit eine von drei abweichende Anzahl an Drehratensensoren und
Beschleunigungssensoren aufweist. Insbesondere sind jeweils ein Drehratensensor
und ein Beschleunigungssensor jeweils einer von drei Koordinatenachsen zugeordnet.
Hierbei sind die Koordinatenachsen bevorzugt orthogonal zueinander angeordnet. Mit-
tels der erfindungsgemaflen Ausgestaltung kénnen vorteilhaft eine Erfassung von Be-
schleunigungswerten entlang zumindest einer Achse und eine Erfassung von Winkel-
werten des autonomen Arbeitsgerats um zumindest eine Achse erfolgen, um bei einer
Ermittlung des Schlupfs des Antriebsrads durch die Auswerteeinheit beriicksichtigt zu

werden.

Des Weiteren wird vorgeschlagen, dass das autonome Arbeitsgerat zumindest eine
Gehauseeinheit umfasst, wobei die Auswerteeinheit zumindest dazu vorgesehen ist,
infolge von zumindest einer von der Sensoreinheit erfassten Kenngrof3e zumindest
eine Neigung der Gehduseeinheit um zumindest eine von einer Hochachse der
Gehauseeinheit verschiedene Achse zu ermitteln. Die von der Hochachse der
Gehauseeinheit verschiedene Achse verlauft hierbei vorzugsweise zumindest im We-
sentlichen senkrecht zur Hochachse. Der Ausdruck ,im Wesentlichen senkrecht” soll
hier insbesondere eine Ausrichtung einer Richtung relativ zu einer Bezugsrichtung de-
finieren, wobei die Richtung und die Bezugsrichtung, insbesondere in einer Ebene be-
trachtet, einen Winkel von 90° einschlielsen und der Winkel eine maximale Abweichung
von insbesondere kleiner als 8°, vorteilhaft kleiner als 5° und besonders vorteilhaft
kleiner als 2° aufweist. Ferner wird zu einer Ermittlung durch die Auswerteeinheit mit-
tels der Sensoreinheit zumindest eine weitere Kenngrdle einer weiteren von der
Hochachse der Gehauseeinheit verschiedene Achse erfasst. Die weitere Achse ver-
l3uft hierbei zumindest im Wesentlichen senkrecht zur Hochachse und zumindest im
Wesentlichen senkrecht zu der von der Hochachse der Gehauseeinheit verschiedenen
Achse. Somit bilden die Hochachse, die von der Hochachse der Gehduseeinheit ver-
schiedene Achse und die weitere von der Hochachse der Gehduseeinheit verschiede-
ne Achse bevorzugt ein kartesisches Koordinatensystem. Hierbei verlaufen die von der
Hochachse der Gehauseeinheit verschiedene Achse und die weitere von der Hoch-
achse der Gehauseeinheit verschiedene Achse in einer Ebene, die sich zumindest im
Wesentlichen parallel zu einer Oberflachenebene eines Untergrunds, auf dem das au-
tonome Arbeitsgerat in einem ordnungsgemalien Betrieb betrieben werden kann oder
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auf dem das autonome Arbeitsgerat mit seinem Antriebsrad bzw. mit seinen Antriebs-
rader und/oder Stiitzradern abgestellt werden kann, erstreckt. Hierbei wird die Oberfla-
chenebene des Untergrunds insbesondere mittels einer Naherung von Maximalwerten
des Untergrunds gebildet. Unter ,im Wesentlichen parallel” soll hier insbesondere eine
Ausrichtung einer Richtung relativ zu einer Bezugsrichtung, insbesondere in einer
Ebene, verstanden werden, wobei die Richtung gegentiiber der Bezugsrichtung eine
Abweichung insbesondere kleiner als 8°, vorteilhaft kleiner als 5° und besonders vor-
teilhaft kleiner als 2° aufweist. Mittels der erfindungsgemalen Ausgestaltung kann vor-
teilhaft ein Neigungswinkel ermittelt werden. Hierdurch kann vorteilhaft eine Position
des autonomen Arbeitsgerats an einem Hang ermittelt werden bzw. die Position des
autonomen Arbeitsgerats am Hang kann vorteilhaft bei einer Ermittlung einer Fahrstra-
tegie wahrend einer Bearbeitung einer Flache mittels des autonomen Arbeitsgerats
berticksichtigt werden. Es kann vorteilhaft ein effizientes Abfahren einer zu bearbeiten-
den Flache realisiert werden.

Besonders bevorzugt weist das autonome Arbeitsgerat zumindest die Gehauseeinheit
auf, wobei die Auswerteeinheit dazu vorgesehen ist, zumindest eine Kenngrol3e einer
von einer Vorwartsbewegung verschiedene Querbewegung der Gehauseeinheit zu
ermitteln. Bevorzugt verlauft die Vorwartsbewegung entlang der von der Hochachse
der Gehauseeinheit verschiedenen Achse. Zudem verlauft die Querbewegung vor-
zugsweise entlang der weiteren, von der Hochachse der Gehduseeinheit verschiede-
nen Achse. Hierbei weist die Querbewegung besonders bevorzugt zumindest eine Be-
wegungskomponente auf, die zumindest im Wesentlichen parallel zu einer Rotation-
sachse des Antriebsrads, insbesondere bei einer feststehenden Achse, die entkoppelt
von einer Drehbewegung um eine zumindest im Wesentlichen senkrecht zur Rotation-
sachse verlaufenden Achse ausgebildet ist. Besonders bevorzugt ist die Auswerteein-
heit dazu vorgesehen, zumindest eine als laterale Geschwindigkeit ausgebildete Kenn-
groRe der Gehauseeinheit zu ermitteln. Somit kann vorteilhaft eine Querbeschleuni-
gung des autonomen Arbeitsgerats ermittelt werden, insbesondere bei einer Fahrt quer
zu einem Hang. Hierdurch kann vorteilhaft eine Anpassung eines Fahrverhaltens wah-
rend einer Hangfahrt des autonomen Arbeitsgerats ermoglicht werden.

Vorteilhafterweise ist die Auswerteeinheit dazu vorgesehen, zumindest den ermittelten
Schlupf des Antriebsrads und die Neigung der Gehduseeinheit zu einer Ermittlung der
Kenngrole der Querbewegung zu beriicksichtigen. Bevorzugt ist die Auswerteeinheit
dazu vorgesehen, zumindest den ermittelten Schlupf des Antriebsrads und die Neigung
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der Gehaduseeinheit zu einer Ermittlung einer lateralen Geschwindigkeit der
Gehauseeinheit zu beriicksichtigen. Es ist jedoch auch denkbar, dass die Auswerte-
einheit weitere, einem Fachmann als sinnvoll erscheinende Kenngrof3en zur Ermittlung
der lateralen Geschwindigkeit der Gehauseeinheit beriicksichtigt, wie beispielsweise
eine Antriebsradgeometrie, ein Zustand des autonomen Arbeitsgerats usw. Ferner ist
es in einer alternativen Ausgestaltung des autonomen Arbeitsgerats denkbar, dass die
Auswerteeinheit entkoppelt von einer Ermittlung des Schlupfs ist und lediglich dazu
vorgesehen ist, eine laterale Geschwindigkeit der Gehauseeinheit zu ermitteln. Hierbei
kdnnen beispielsweise ein Rollwinkel des autonomen Arbeitsgerats, eine Geschwin-
digkeit des Antriebsrads, eine Antriebsradgeometrie, ein Zustand des autonomen Ar-
beitsgerats und eine Untergrundbeschaffenheit von der Auswerteeinheit zur Ermittlung
der lateralen Geschwindigkeit berlicksichtigt werden.

Des Weiteren wird vorgeschlagen, dass das autonome Arbeitsgerat zumindest eine
Steuer- und/oder Regeleinheit umfasst, die dazu vorgesehen ist, ermittelte Daten der
Auswerteeinheit zu einer Bestimmung und/oder zu einer Anpassung einer Fahrstrate-
gie zu bertcksichtigen. Unter einer ,Steuer- und/oder Regeleinheit” soll insbesondere
eine Einheit verstanden werden, die zumindest eine Prozessoreinheit, zumindest eine
Speichereinheit sowie ein in der Speichereinheit gespeichertes Betriebsprogramm um-
fasst. Bevorzugt ist die Steuer- und/oder Regeleinheit dazu vorgesehen, aktiv in Ab-
hangigkeit von ermittelten Daten der Auswerteeinheit ein Fahrverhalten des autono-
men Arbeitsgerats zu andern bzw. anhand der mittels der Auswerteeinheit ermittelten
Daten an neue Begebenheiten anzupassen. Es ist zudem denkbar, dass die Steuer-
und/oder Regeleinheit infolge eines Werts des Schlupfs des Antriebsrads eine Dreh-
zahl des Antriebsrads und/oder ein Drehmoment der Motoreinheit anpasst bzw. andert.
Es kann vorteilhaft eine effiziente Fahrstrategie zu einem Abfahren einer zu bearbei-
tenden Flache erreicht werden. Ferner kann vorteilhaft bei einer Ausgestaltung des
autonomen Arbeitsgerats als autonomer Rasenmaher ein sauberes Mahbild und kurze
Mahdauer erreicht werden. Ferner kdnnen vorteilhaft bei einer Ausgestaltung des au-
tonomen Arbeitsgerats als autonomer Rasenmaher Vielfachiberfahrungen der als Ra-
sen ausgebildeten zu bearbeitenden Flache erreicht werden, was den Rasen vorteilhaft
schont. Weiterhin kann auf teure und technisch aufwandige Landmarken, die zudem
ein dsthetisches Erscheinungsbild eines Arbeitsbereichs, insbesondere des Rasens,

negativ beeinflussen, verzichtet werden.
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Ferner geht die Erfindung aus von einer Auswerteeinheit fir ein erfindungsgemalies
autonomes Arbeitsgerat. Hierdurch kédnnen besonders vorteilhaft auch bereits beste-
hende autonome Arbeitsgerate mit einer Auswerteeinheit nachgeriistet werden, um die
oben genannten Vorteile zu erreichen.

Zudem geht die Erfindung aus von einem Verfahren fir ein erfindungsgemalfies auto-
nomes Arbeitsgerat, das zu einer Ermittlung des Schlupfs zumindest des Antriebsrads
der Antriebseinheit vorgesehen ist. Hierbei werden zur Ermittlung des Schlupfs zumin-
dest eine von der Sensoreinheit erfasste Kenngroflie und zumindest eine von der
Standortortungseinheit erfasste Kenngrof3e beriicksichtigt. Es kann vorteilhaft eine
prazise Steuerung des autonomen Arbeitsgerats erreicht werden.

Das erfindungsgemalie autonome Arbeitsgerat und/oder die erfindungsgemafie Aus-

werteeinheit soll/sollen hierbei nicht auf die oben beschriebene Anwendung und Aus-
fuhrungsform beschrankt sein. Insbesondere kann das erfindungsgemafiie autonome

Arbeitsgerat und/oder die erfindungsgemafie Auswerteeinheit zu einer Erflillung einer
hierin beschriebenen Funktionsweise eine von einer hierin genannten Anzahl von ein-
zelnen Elementen, Bauteilen und Einheiten abweichende Anzahl aufweisen.

Zeichnung

Weitere Vorteile ergeben sich aus der folgenden Zeichnungsbeschreibung. In den
Zeichnungen ist ein Ausflihrungsbeispiel der Erfindung dargestellt. Die Zeichnungen,
die Beschreibung und die Anspriiche enthalten zahlreiche Merkmale in Kombination.
Der Fachmann wird die Merkmale zweckmaligerweise auch einzeln betrachten und zu

sinnvollen weiteren Kombinationen zusammenfassen.

Es zeigen:

Fig. 1 ein erfindungsgemalies autonomes Arbeitsgerat in einer schematischen
Darstellung,

Fig. 2 ein Blockdiagramm einer Ermittlung eines Schlupfs eines Antriebsrads ei-
ner Antriebseinheit des erfindungsgemalien autonomen Arbeitsgerats in
einer schematischen Darstellung und
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Fig. 3 ein Blockdiagramm einer Ermittlung einer lateralen Geschwindigkeit des
autonomen Arbeitsgerats in einer schematischen Darstellung.

Beschreibung des Ausfiihrungsbeispiels

Figur 1 zeigt ein autonomes Arbeitsgerat 10, das von einem autonomen Rasenmaher
gebildet wird, der zumindest ein, einem Fachmann bereits bekanntes Mahwerk (hier
nicht naher dargestellt) aufweist. Das autonome Arbeitsgerat 10 umfasst zumindest
eine Antriebseinheit 12, die zumindest ein Antriebsrad 14 aufweist, zumindest eine
Sensoreinheit 18, zumindest eine Standortortungseinheit 20 und zumindest eine Aus-
werteeinheit 22. Die Auswerteeinheit 22 ist dazu vorgesehen, zu einer Ermittlung eines
Schlupfs des zumindest einen Antriebsrads 14 zumindest eine von der Sensoreinheit
18 erfasste Kenngrofde 24, 26, 32 und zumindest eine von der Standortortungseinheit
20 erfasste Kenngrof3e 28 zu beriicksichtigen. Die Antriebseinheit 12 weist eine Motor-
einheit 42 auf, die zu einem Antrieb des Antriebsrads 14 vorgesehen ist. Ferner weist
die Antriebseinheit 12 eine weitere Motoreinheit 44 auf, die zu einem Antrieb eines
weiteren Antriebsrads 16 der Antriebseinheit 12 vorgesehen ist. Die Motoreinheit 42
und die weitere Motoreinheit 44 sind als Elektromotoren ausgebildet. Ferner sind die
Motoreinheit 42 und die weitere Motoreinheit 44 mittels einer Steuer- und/oder Regel-
einheit 40 des autonomen Arbeitsgerats 10 getrennt voneinander ansteuerbar. Somit
bildet die Antriebseinheit 12 eine Differentialantriebseinheit. Eine Lenkungsfunktion
wird hierbei mittels einer Drehzahldifferenz zwischen dem Antriebsrad 14 und dem
weiteren Antriebsrad 16 auf eine, einem Fachmann bereits bekannte Art und Weise
realisiert.

Die Motoreinheit 42 und die weitere Motoreinheit 44 sind innerhalb der Gehauseeinheit
30 des autonomen Arbeitsgerats 10 angeordnet. Hierbei sind die Motoreinheit 42 und
die weitere Motoreinheit 44 jeweils Uiber eine Welleneinheit 58,60 der Antriebseinheit
12 mit dem Antriebsrad 14 bzw. mit dem weiteren Antriebsrad 16 verbunden, wobei
jeweils eine von zwei Getriebeeinheiten 48, 50 der Antriebseinheit 12 zwischen dem
Antriebsrad 14 und der Motoreinheit 42 bzw. zwischen dem weiteren Antriebsrad 16
und der weiteren Motoreinheit 44 zu einer Uber- und/oder Untersetzung angeordnet ist.
Es ist jedoch auch denkbar, dass das Antriebsrad 14 und das weitere Antriebsrad 16
jeweils direkt mit der Motoreinheit 42 bzw. mit der weiteren Motoreinheit 44 verbunden
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sind. Das Antriebsrad 14 und das weitere Antriebsrad 16 sind jeweils an sich abge-
wandten Seiten der Gehauseeinheit 30 angeordnet.

Das autonome Arbeitsgerat 10 weist zudem ein Stlitzrad 46 auf, das zusatzlich zu ei-
ner rotatorischen Lagerung um eine Rotationsachse des Stutzrads 46 drehbar um eine
Hochachse 34 einer Gehauseeinheit 30 des autonomen Arbeitsgerats 10 an der
Gehauseeinheit 30 gelagert ist. Die Rotationsachse des Stlitzrads 46 verlauft zumin-
dest in einem Betriebszustand zumindest im Wesentlichen senkrecht zur Hochachse
34 der Gehauseeinheit 30. In einer alternativen Ausgestaltung des autonomen Arbeits-
gerats 10 ist es denkbar, dass das Stiitzrad 46 lediglich rotatorisch um die Rotation-
sachse des Stltzrads 46 an der Gehauseeinheit 30 gelagert ist.

Die Auswerteeinheit 22 ist dazu vorgesehen, zu einer Ermittlung eines Schlupfs des
Antriebsrads 14 und des weiteren Antriebsrads 16 zumindest jeweils eine von der Sen-
soreinheit 18 erfasste Kenngrofle 24, 26, 32 und jeweils zumindest eine von der
Standortortungseinheit 20 erfasste Kenngréfie 28 zu berlicksichtigen. Hierbei ist die
Auswerteeinheit 22 dazu vorgesehen, zumindest eine von der Sensoreinheit 18 erfass-
te, als Drehzahl und/oder als Drehmoment des Antriebsrads 14 und/oder des weiteren
Antriebsrads 16 ausgebildete Kenngrolde 24 zu berlicksichtigen. Somit umfasst die
Sensoreinheit 18 zumindest zwei Drehzahlsensorelemente 52, 54. Eines der zwei
Drehzahlsensorelemente 52, 54 ist dem Antriebsrad 14 zugeordnet und eines der
Drehzahlsensorelemente 52, 54 ist dem weiteren Antriebsrad 16 zugeordnet. Es ist
jedoch auch denkbar, dass die Sensoreinheit 18 zu einer Erfassung einer Drehzahl
und/oder eines Drehmoments des Antriebsrads 14 und/oder des weiteren Antriebsrads
16 zusatzlich oder alternativ zwei Inkrementalgeberelemente (hier nicht néher darge-
stellt) aufweist oder dass eine Radgeschwindigkeit mittels eines Herleitens aus einer
Strom- und/oder Spannungsmessung an der Motoreinheit 42 bzw. der weiteren Motor-
einheit 44 durch die Sensoreinheit 18 erfasst wird, die von der Auswerteeinheit 22 be-
ricksichtigt wird.

Des Weiteren ist die Auswerteeinheit 22 dazu vorgesehen, zumindest eine von der
Standortortungseinheit 20 erfasste, als Geschwindigkeit ausgebildete Kenngrofe 26
bei einer Ermittlung des Schlupfs zu berlicksichtigen (Figur 2). Zudem ist die Auswer-
teeinheit 22 dazu vorgesehen, zumindest eine von der Sensoreinheit 18 erfasste, als
Drehrate ausgebildete Kenngrofie 28 zu berlcksichtigen. Hierbei wird mittels der Sen-
soreinheit 18 eine als Drehrate ausgebildete Kenngrdfie 28 um die Hochachse 34 der
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Gehauseeinheit 30 erfasst. Die Sensoreinheit 18 umfasst somit zumindest eine
Inertialsensoreinheit bzw. wird teilweise von einer Inertialsensoreinheit gebildet. Die
Inertialsensoreinheit umfasst zumindest ein Drehratensensorelement (hier nicht naher
dargestellt) und zumindest ein Beschleunigungssensorelement (hier nicht naher darge-
stellt). Insgesamt umfasst die Inertialsensoreinheit drei Drehratensensorelemente und
drei Beschleunigungssensorelemente. Hierbei sind jeweils ein Drehratensensorele-
ment und ein Beschleunigungssensorelement einer von drei orthogonal zueinander
ausgerichteten Koordinatenachsen x, y, z auf eine, einem Fachmann bereits bekannte
Art und Weise zugeordnet. Die Hochachse 34 der Gehauseeinheit 30 bildet hierbei
eine der Koordinatenachsen x, y, z.

Mittels der von der Sensoreinheit 18 erfassten Kenngrofien 24, 26, 28 und mittels der
von der Standortortungseinheit 20 erfassten Kenngrofden 28 ermittelt die Auswerteein-
heit 22 mittels einem Fachmann bereits bekannter Algorithmen zu einer Sensordiffusi-
on einen Schlupf des Antriebsrads 14 und/oder des weiteren Antriebsrads 16. Ferner
ist es denkbar, dass die Auswerteeinheit 22 zur Ermittlung eines Schlupfs des An-
triebsrads 14 und/oder des weiteren Antriebsrads 16 zusatzlich zu den bereits oben
genannten KenngrofRen 24, 26, 28 eine als Beschleunigung ausgebildete KenngréiRe
32 berilicksichtigt (Figur 2), die beispielsweise von einem der drei Beschleunigungs-
sensoren der Inertialsensoreinheit erfasst wird. Somit kann die Auswerteeinheit 22 ei-
nen Schlupf des Antriebsrads 14 unabhangig von einem Schlupf des weiteren An-
triebsrads 16 ermitteln. Anschliel3end an eine Ermittlung eines Schlupfs des Antriebs-
rads 14 und/oder des weiteren Antriebsrads 16 werden von der Auswerteeinheit 22
ermittelte Daten an die Steuer- und/oder Regeleinheit 40 (iber Datenleitungen libertra-
gen.

Die Steuer- und/oder Regeleinheit 40 ist dazu vorgesehen, ermittelte Daten der Aus-
werteeinheit 22 zu einer Bestimmung und/oder zu einer Anpassung einer Fahrstrategie
des autonomen Arbeitsgerats 10 zu berticksichtigen. Die Steuer- und/oder Regelein-
heit 40 greift somit aktiv in ein Betriebsprogramm des autonomen Arbeitsgerats 10 ein,
um eine vorher bereits im Betriebsprogramm vorhandene Fahrstrategie zu andern. Des
Weiteren ist die Steuer- und/oder Regeleinheit 40 dazu vorgesehen, mittels der von der
Auswerteeinheit 22 ermittelten Daten Rickschlisse auf eine Untergrundbeschaffen-
heit, wie beispielsweise eine Nasse, einen losen Untergrund usw., zu ziehen Die Steu-
er- und/oder Regeleinheit 40 kann somit ein gerade vom autonomen Arbeitsgerat 10
ausgefiihrtes Fahrmandver anhand der mittels der Auswerteeinheit 22 ermittelten Da-
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ten verandern bzw. anpassen, wie beispielsweise ein Abbruch eines Betriebs wegen
einer Immobilitat des autonomen Arbeitsgerats 10, das durch ein Vorherrschen eines
Schlupfs von ca. 100 % Uber einen Zeitraum von mehr als 10 s geschatzt werden
kann, oder eine Rickkehr zu einer Ladestation usw.

Des Weiteren ist die Sensoreinheit 18 dazu vorgesehen, eine Beschleunigung des au-
tonomen Arbeitsgerats 10 entlang zwei orthogonal angeordneter Achsen 36, 38, die
zumindest im Wesentlichen senkrecht zur Hochachse 34 verlaufen, zu erfassen. Die
beiden Achsen 36, 38 werden von zwei der drei Koordinatenachsen x, y, z gebildet.
Zur Erfassung einer als Beschleunigung ausgebildeten Kenngrdlie 56 mittels der Sen-
soreinheit 18 werden die Beschleunigungssensoren der Inertialsensoreinheit genutzt.
Nach einem Erfassen einer als Beschleunigung ausgebildeten Kenngrofie 56 mittels
der Sensoreinheit 18 erfolgt zunachst eine Rauschunterdriickung mittels eines Filters
der Auswerteeinheit 22 (Figur 2).

Daraufhin erfolgt eine statische Auswertung der als Beschleunigung ausgebildeten
Kenngrolie 56 mittels der Auswerteeinheit 22, wobei die statische Auswertung lediglich
Einflisse einer Gravitationskraft aufweist, deren Betrag von einer Neigung der
Gehauseeinheit 30 um eine von zwei der drei Koordinatenachsen x, y, z, welche ver-
schieden von der Hochachse 34 sind und in einer gemeinsamen Ebene angeordnet
sind, abhangt. Mittels der von der Sensoreinheit 18 erfassten und als Beschleunigung
ausgebildeten KenngrofRe 56 und einer Gravitationskonstante lassen sich eine als
Nickwinkel und/oder eine als Rollwinkel der Gehauseeinheit 30 ausgebildete Kenngrd-
Re 62 mittels der Auswerteeinheit 22 ermitteln. Somit ist die Auswerteeinheit 22 zumin-
dest dazu vorgesehen ist, infolge von zumindest einer von der Sensoreinheit 18 erfass-
ten Kenngrofle 32 zumindest eine Neigung der Gehauseeinheit 30 um zumindest eine
von der Hochachse 34 der Gehaduseeinheit 30 verschiedene Achse (36, 38) zu ermit-
teln. Anschlie3end Ubertragt die Auswerteeinheit 22 ermittelte Daten an die Steuer-
und/oder Regeleinheit 40, die zu einer Kompensierung eines seitlichen Abrutschens
bei einer Bewegung des autonomen Arbeitsgerats 10 berlcksichtigt werden. Die ermit-
telte Neigung eines Teilbereichs einer zu bearbeitenden Flache wird daraufhin in einem
unfllichtigen Speicher der Steuer- und/oder Regeleinheit 40 gesichert, um auf einer im
Speicher hinterlegten, virtuellen Navigationsmarke kartiert zu werden.

Zudem ist die Auswerteeinheit 22 dazu vorgesehen, zumindest eine Kenngrdlie 56
einer von einer Vorwartsbewegung verschiedenen Querbewegung der Gehauseeinheit
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30 zu ermitteln (Figur 3). Die Kenngrdlie 56 der von der Vorwartsbewegung verschie-
denen Querbewegung wird von einer lateralen Geschwindigkeit der Gehduseeinheit 30
gebildet. Die laterale Geschwindigkeit der Gehauseeinheit 30 verlauft zumindest im
Wesentlichen parallel zu einer Rotationsachse des Antriebsrads 14 und/oder des wei-
teren Antriebsrads 16. Hierbei ist die Auswerteeinheit 22 dazu vorgesehen, zumindest
den ermittelten Schlupf des Antriebsrads 14 und/oder des weiteren Antriebsrads 16
und die Neigung der Gehauseeinheit 30 zu einer Ermittlung der Kenngrof3e 56 der
Querbewegung zu beriicksichtigen. Die Neigung der Gehauseeinheit 30 wird hierbei
durch eine als Rollwinkel der Gehauseeinheit 30 ausgebildete Kenngrofe 62 definiert.
Je grolker der Rollwinkel ist, desto grofder ist die laterale Geschwindigkeit der
Gehauseeinheit 30. Der Rollwinkel wird von einem Winkel um eine Hauptbewegungs-
achse des autonomen Arbeitsgerats 10 gebildet. Die Hauptbewegungsachse wird von
einer der Achsen 36, 38 gebildet, die zumindest im Wesentlichen senkrecht zu einer
Rotationsachse des Antriebsrads 14 verlauft. Der mittels der Auswerteeinheit 22 ermit-
telte Schlupf kann bei einer Ermittlung der lateralen Geschwindigkeit der
Gehauseeinheit 30 mit Langzeitdaten zu bereits ermittelten Werten eines Schlupfs aus
einem nichtfliichtigen Speicher der Auswerteeinheit 22 verglichen werden, um somit
eine Untergrundbeschaffeneinheit abzuschatzen, die bei der Ermittlung der lateralen
Geschwindigkeit der Gehauseeinheit 30 von der Auswerteeinheit 22 berlcksichtigt
wird.

Zudem ist die Auswerteeinheit 22 dazu vorgesehen, liber die Drehzahlsensorelemente
52, 54 der Sensoreinheit 18 erfasste Kenngrdf3en eine Geschwindigkeit des Antriebs-
rads 14 und eine Geschwindigkeit des weiteren Antriebsrads 16 zu ermitteln, die zu
einer Ermittlung der lateralen Geschwindigkeit der Gehduseeinheit 30 beriicksichtigt
werden. Mittels eines Algorithmus der Auswerteeinheit 22, der einen Kamm’schen-
Kreis bei einer Auswertung von Daten berticksichtigt, wird ein Einfluss der Geschwin-
digkeit des Antriebsrads 14 und der Geschwindigkeit des weiteren Antriebsrads 16 auf
Seitenfihrungskrafte des Antriebsrads 14 und des weiteren Antriebsrads 16 von der
Auswerteeinheit 22 ermittelt. Je grofer die Geschwindigkeit des Antriebsrads 14
und/oder die Geschwindigkeit des weiteren Antriebsrads 16 ist, desto geringer ist die
Seitenfiihrungskraft des Antriebsrads 14 und/oder des weiteren Antriebsrads 16. Somit
ist bei einer geringen Seitenflihrungskraft eine Wahrscheinlichkeit einer Querbewegung
der Gehaduseeinheit 30 grof3. Ferner ist es denkbar, dass die Auswerteeinheit 12 zu-
satzlich oder alternativ Kenngrof3en der Standortortungseinheit 20 zu einer Ermittlung
einer Kenngrofe 56 der von der Vorwartsbewegung verschiedenen Querbewegung der
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Gehauseeinheit 30 bericksichtigt. Die Steuer- und/oder Regeleinheit 40 verarbeitet die
von der Auswerteeinheit 22 ermittelten Daten, die an die Steuer- und/oder Regeleinheit
40 Ubertragen werden, um einen Einfluss der lateralen Geschwindigkeit der
Gehauseeinheit 30, beispielsweise bei einer Fahrt des autonomen Arbeitsgerats 10
guer zu einem Hang, bei einer Bestimmung und/oder zu einer Anpassung einer Fahr-
strategie zu beriicksichtigen.

Weitere Einflussfaktoren flir die laterale Geschwindigkeit der Gehauseeinheit 30 sind
Geometrie des Antriebsrads 14 und des weiteren Antriebsrads 16, Profile des Antriebs-
rads 14 und des weiteren Antriebsrads 16, Verschleil3 an dem Antriebsrad 14 und dem
weiteren Antriebsrad 16, Lagerspiel in Lagerstellen des Antriebsrads 14 und des weite-
ren Antriebsrads 16, eine Anordnung eines Schwerpunkt des autonomen Arbeitsgerats
10 usw. Die Steuer- und/oder Regeleinheit 40 ist dazu vorgesehen, die Einflussfakto-
ren zusatzlich zu den durch die Auswerteeinheit 22 ermittelten Daten zum Schlupf, zur
Neigung und zur lateralen Geschwindigkeit bei einer Bestimmung und/oder zu einer
Anpassung einer Fahrstrategie zu beriicksichtigen. Hierbei l1asst sich ein physikalisch
motiviertes oder ein heuristisch/experimentelles Modell ableiten, das eine Berilicksichti-
gung der Einflussfaktoren durch die Steuer- und/oder Regeleinheit 40 ermoglicht. Hier-
durch werden die Einflussfaktoren und die durch die Auswerteeinheit 22 ermittelten
Daten zum Schlupf und zur Neigung bei einer Ermittlung der lateralen Geschwindigkeit
berlicksichtigt.
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Anspriiche

Autonomes Arbeitsgerat, insbesondere autonomer Rasenmaher, mit zumindest
einer Antriebseinheit (12), die zumindest ein Antriebsrad (14, 16) aufweist, mit zu-
mindest einer Sensoreinheit (18), mit zumindest einer Standortortungseinheit (20)
und mit zumindest einer Auswerteeinheit (22), dadurch gekennzeichnet, dass
die Auswerteeinheit (22) dazu vorgesehen ist, zu einer Ermittlung eines Schlupfs
des zumindest einen Antriebsrads (14, 16) zumindest eine von der Sensoreinheit
(18) erfasste Kenngrofde (24, 26, 32) und zumindest eine von der Standortor-
tungseinheit (20) erfasste Kenngrdfie (28) zu beriicksichtigen.

Autonomes Arbeitsgerat nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die
Auswerteeinheit (22) dazu vorgesehen ist, zumindest eine von der Sensoreinheit
(18) erfasste, als Drehzahl und/oder als Drehmoment ausgebildete Kenngrofie
(24) zu berlcksichtigen.

Autonomes Arbeitsgerat nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch
gekennzeichnet, dass die Auswerteeinheit (22) dazu vorgesehen ist, zumindest
eine von der Standortortungseinheit (20) erfasste, als Geschwindigkeit ausgebilde-
te Kenngréfie (26) bei einer Ermittlung des Schlupfs zu berticksichtigen.

Autonomes Arbeitsgerat nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch
gekennzeichnet, dass die Auswerteeinheit (22) dazu vorgesehen ist, zumindest
eine von der Sensoreinheit (18) erfasste, als Drehrate ausgebildete Kenngréie
(28) zu berlcksichtigen.

Autonomes Arbeitsgerat nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch
gekennzeichnet, dass die Sensoreinheit (18) zumindest eine Inertialsensoreinheit

umfasst.
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Autonomes Arbeitsgerat nach einem der vorhergehenden Anspriiche, gekenn-
zeichnet durch zumindest eine Gehauseeinheit (30), wobei die Auswerteeinheit
(22) zumindest dazu vorgesehen ist, infolge von zumindest einer von der Sensor-
einheit (18) erfassten Kenngréf3e (32) zumindest eine Neigung der Gehauseeinheit
(30) um zumindest eine von einer Hochachse (34) der Gehauseeinheit (30) ver-
schiedene Achse (36, 38) zu ermitteln.

Autonomes Arbeitsgerat nach einem der vorhergehenden Anspriiche gekenn-
zeichnet durch zumindest eine Gehauseeinheit (30), wobei die Auswerteeinheit
(22) dazu vorgesehen ist, zumindest eine Kenngrol3e (56) einer von einer Vor-
wartsbewegung verschiedene Querbewegung der Gehauseeinheit (30) zu ermit-
teln.

Autonomes Arbeitsgerat nach Anspruch 6 und 7, dadurch gekennzeichnet, dass
die Auswerteeinheit (22) dazu vorgesehen ist, zumindest den ermittelten Schlupf
des Antriebsrads (14, 16) und die Neigung der Gehauseeinheit (30) zu einer Er-
mittlung der Kenngré3e (56) der Querbewegung zu beriicksichtigen.

Autonomes Arbeitsgerat nach einem der vorhergehenden Anspriiche, gekenn-
zeichnet durch zumindest eine Steuer- und/oder Regeleinheit (40), die dazu vor-
gesehen ist, ermittelte Daten der Auswerteeinheit (22) zu einer Bestimmung
und/oder zu einer Anpassung einer Fahrstrategie zu berlcksichtigen.

Auswerteeinheit flir ein autonomes Arbeitsgerat (10) nach einem der Ansprliche 1
bis 9.

Verfahren fiir ein autonomes Arbeitsgerat, insbesondere nach einem der Anspri-
che 1 bis 9, zu einer Ermittlung des Schlupfs zumindest des Antriebsrads (14, 16)
der Antriebseinheit (12), dadurch gekennzeichnet, dass zur Ermittlung des
Schlupfs zumindest eine von der Sensoreinheit (18) erfasste Kenngrofde (24, 26,
32) und zumindest eine von der Standortortungseinheit (20) erfasste KenngréiRe
(28) beriicksichtigt wird.
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